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速度PI算法计算PWM值





速度算法控制循环参数>=8?（40ms）





测量并计算超声波测试距离
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超声波测距循环参数>=2?（10ms）





1.各循环参数+1操作


2.获取脉冲值


3.角度PD算法计算PWM值


4.平衡小车总PWM输出











While主循环


执行：获取MPU6050角度


，蓝牙控制函数





执行main主函数：初始化（超声波初始化，串口初始化，电机IO口初始化，PWM输出初始化，脉冲初始化，MPU6050初始化，PID参数初始化，系统滴答定时器初始化）








